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SISTEM A M ECATRO NICO  DE ESTIM ULACIO N DEL TUNEL DEL CARPO
POSTERIOR
CAM PO  TECNO LÓ G ICO
5
La presente invención se relaciona con un sistem a para la estim ulación fís ica del 
túnel del carpo posterior, m ediante el e jercitam iento fís ico del túnel, al m ismo 
tiem po que se proporciona calor a la zona del antebrazo.
10 La invención consiste en un sistem a que cuenta con un soporte mecánico, un 
m ódulo de contro l y visualización, éste ejecuta tres funciones principales: control 
de fuerza, control de tem peratura y  control de la visualización.
Este sistem a perm ite llevar a cabo la terapia física para el m ejoram iento de  los 
15 problem as relacionados con el túnel de! carpo. La terapia que se propone, es un 
ejercicio controlado en cuanto al m ovim iento, la intensidad de la fuerza y la 
tem peratura. Al poder controlar estas variables el paciente ejecuta ios 
m ovim ientos de form a adecuada, al m ism o tiem po que se proporciona calor a la 
zona afectada, contribuyendo a la m ejoría de la neuropatía periférica.
20
ANTEC ED EN TES DE LA INVENCIÓN
Se conocen en el estado de la técnica un dispositivo para generar funcionam iento 
a la mano, descrito en la patente am ericana US5.330.516, que com prende una
25 tablilla  tipo S, que consiste de una porción de antebrazo que se extiende a lo largo
del lado de la palma, una porción de transición palm o-dorsal conectada a la 
porción dorsal que se extiende a lo largo del lado dorsal de los huesos del carpo
de la m ano y una porción de la palma, cuyo extrem o toca la palma de la m ano del
usuario del d ispositivo por lo menos de form a indirecta, y una pluralidad de
30 electrodos, por lo menos indirectam ente montados sobre la tablilla  en posiciones
en las cuales estos pueden hacer contacto con segm entos de la piel que se 
sobreponen directam ente sobre los m úsculos a ser estimulados.
Los electrodos están conectados a un circuito e lectrónico que produce, las 
corrientes de estim ulación, entregadas por m edio de la activación com binada de 
35 electrodos, en secuencias de tiem po predeterm inadas a los grupos seleccionados
de los músculos. El d ispositivo tam bién cuenta con un in terruptor que es activado 
d irectam ente por el usuario.
Esta patente se encuentra orientada únicam ente a la estim ulación eléctrica de los 
m úsculos de la zona del antebrazo, quienes pueden estar afectados por parálisis 
5 causadas por una interrupción en las lineas de com unicación entre el sistem a
nervioso central y d ichos músculos. El s istem a se ve lim itado a estím ulos 
e léctricos proporcionados por la activación secuencial, dejando de lado la terapia 
con ca lor y la terapia física asociada al m ovim iento y a la fuerza.
Por otra parte, la patente US5.405.357, m enciona un guante para realizar una 
10 terapia de acu-presión por m edio de la estim ulación de una serie de puntos en la
m ano y en la m uñeca del usuario, donde dicha estim ulación se lleva a cabo por 
m edio de la presión aplicada directam ente sobre un punto de acu-presión, 
m ediante una serie de  nodulos ubicados en la superfic ie interior del guante y que 
se guían por m edio de la correspondiente localización de código de colores en la 
15 superfic ie externa del guante, donde el guante es utilizado para el tra tam iento de
condiciones fís icas tal como, síndrom e del túnel carpiano, codo de golfis ta  y de 
tenista, do lor general, do lor de cuello agudo y crónico, etc.
Esta patente está lim itada únicam ente a la estim ulación m ediante la acupuntura, 
siendo un sistem a estático, al no contar con sensores ni sistem as de control. De 
20 igual form a a la patente anterior, no considera la terapia con calor ni la terapia
física asociada al m ovim iento y a la fuerza. A si m ism o se ve lim itada por la zona 
de estim ulación ya que únicam ente considera la mano, dejando de lado la zona 
del antebrazo, en cuya región se encuentran los principales m úsculos que 
perm iten la e jecución de los diferentes m ovim ientos de agarre.
25 Por otra parte, el propósito de la patente US2008/0097564 A1, es el de un
dispositivo electroterapéutico útil en el tratam iento de una variedad de aspectos 
asociados con el síndrom e del túnel carpiano, donde el d ispositivo es una unidad 
en m iniatura, cómoda, que cuenta con un circuito e lectrónico que com prende una 
serie  de electrodos ubicados de form a óptim a y un m icroprocesador pre­
so program ado para entregar un protocolo de pulso de estím ulo óptimo, variando los
parám etros del pulso, a fin de entregar una serie de pulsos estim ulantes para 
tra ta r todos los aspectos del síndrom e de túnel carpiano, en donde el d ispositivo 
tam bién cuenta con un m ecanism o de soporte a la muñeca.
3
El objeto de dicha patente se lim ita únicam ente a la aplicación de form a óptim a de 
estím ulos e léctricos en una región del antebrazo y de la mano, dejando de lado la 
terap ia  con ca lor y la terapia física asociada al m ovim iento y a la fuerza. Ésta 
patente se fundam enta en la terapia pasiva y no activa,
5 F inalm ente la patente W O2012054912. describe un dispositivo de control de
cursor que soporta la m ano del usuario, donde el d ispositivo tiene un sensor de
m ovim iento alojado en la base, un m ontículo unido a la parte superior de la base y 
un soporte del carpo opcional unido a la base, donde las superficies de la base, el 
m ontículo y el soporte, juntas opcionalm ente, soportan la m ano de un usuario, en 
10 una postura funcionalm ente neutra o adecuada. A si m ismo, el m ontículo se adapta 
a una porción interna de la mano del usuario, cuando está en una configuración de 
agarre y una superficie interna del' soporte del carpo se adapta a la m uñeca del 
usuario en una postura funcionalm ente neutral. El soporte del carpo se extiende 
m ás allá de un extrem o distal del hueso cúbito del usuario cuando el usuario 
15 agarra el d ispositivo de control.
El uso de dicho dispositivo está relacionado a proporcionar estabilidad a la zona 
de la palma y del carpo, en actividades com unes y repetitivas, el d ispositivo puede 
ser usado com o ratón (mouse) para com putadora, previn iendo lesiones y
condiciones crónicas. Sin embargo, d icho dispositivo no considera la aplicación de
20 calor o la generación de m ovim iento para la rehabilitación de problem as del túnel 
del carpo entre otras condiciones crónicas, producidas durante la ejecución 
repetitiva de tareas efectuadas con la mano.
En este sentido, es claro que es necesario el desarro llo de nuevos dispositivos, 
que logren solucionar los problem as técnicos relacionados con enferm edades 
25 crónicas, ta les como el túnel del carpo, producidas por la e jecución repetitiva de 
tareas en la vida diaria.
De acuerdo con lo anterior, es evidente que existe en el estado de la técnica la 
necesidad de contar con un sistem a m ecatrónico de estim ulación del túnel del 
30 carpo anterior, que perm ita la estim ulación física y term oterapia activa m ediante 
ejercicio dinám ico.. En la estim ulación fis ica . se considera la e jecución de un 
m ovim iento por parte del paciente, m ediante una guia o arco; el d ispositivo le 
e jerce oposición sostenida y controlada al m ovim iento e jecutado por el paciente, 
con el objetivo de poder regular la intensidad del m ovim iento, esto se realiza
m ediante el control e lectrónico de un servom otor y la realim entación de un sensor 
de fuerza.
Al m ism o tiem po que se realiza la estim ulación fisica, se proporciona ca lor en la 
base del dispositivo, en donde la base está en contacto con la zona interna del 
5 antebrazo; así m ism o la barra de ejercitación es provista de calor, ésta está en 
contacto con la palma de la mano del paciente. Estas tem peraturas son 
contro ladas dig ita lm ente y  de form a independiente.
El d ispositivo de acuerdo con la presente invención cuenta con un sistem a de 
procesam iento de la inform ación, lo que perm ite cam bios controlados de los 
10 niveles de tem peratura o de fuerza en la barra, la program ación de rutinas, ciclos y
m acro-ciclos de ejercitación, perm itiendo controlar la evolución de  un paciente de 
form a específica. Estos procesos son visualizados y/o program ados, desde una 
pantalla táctil incorporada al dispositivo.
El sistem a puede ser m onitoreado de form a remota, ya que cuenta con acceso a 
15 Ethernet, esto perm ite que un fis io terapista o un experto en el tema, puedan
m onitorear de form a remota la evolución del paciente o pueda program ar el 
d ispositivo en sus diferentes form as.
La presente invención resulta ser necesaria, debido a que existe un gran número 
de personas que actualm ente cuentan con lesiones de este tipo, las cuales 
20 pueden ser rehabilitadas m ediante una terapia integrada y sinérgica, considerando
el e jercicio físico, la aplicación de calor y fina lm ente la ejecución de una fuerza 
determ inada (terapia activa). S iendo este uno de los aportes novedosos que 
posee el sistema.
25 DESCRIPCIÓ N DE LAS FIGURAS
La Invención puede ser entendida de una m ejor form a por m edio de las figuras, 
donde se m uestran cada uno de los elem entos que com ponen el s istem a o 
dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo posterior. Adem ás, las 
30 figuras señalan lo s . núm eros de referencia asignados a los elem entos que
conform an dicho sistema.
La figura 1, corresponde a una vista posterior de una configuración posible del 
s istem a m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo posterior de acuerdo a la 
presente invención, en la cual se detalla una posible configuración del soporte 
m ecánico (1) y el m ódulo de control y visualización (2).
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La figura 2 corresponde a una vista isométrica del soporte m ecánico (1) del 
s istem a m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo posterior.
La figura 3 corresponde a una vista lateral del soporte m ecánico (1) del sistema 
10 m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo posterior, en el cual se detalla el 
vástago (11), tapa (12). tapa (14), 4 soportes del pistón (15), soporte de cojinete 
(17), par de soparte (18).
La figura 4 corresponde a una vista en detalle e isométrica de los elem entos que 
15 com ponen el soporte m ecánico (1), en el cual se detalla el vástago (11), tapa (12),
cam isa (13), tapa (14), 4 soportes del pistón (15), 8 tuercas (16), soporte de
cojinete (17), par de soporte (18).
La figura 5, corresponde a una vista en detalle e isométrica de los e lem entos que 
20 com ponen el soporte m ecánico (1), en el cual se detalla el vástago (11), tapa (12),
cam isa (13), tapa (14), 4 soportes del pistón (15), 8 tuercas (16), soporte de
cojinete (17), par de soporte (18), em paque (19).
La Figura 6, corresponde a una vista en detalle del em paque (19) m ostrado en la 
25 figura 5 que encaja en uno de los extrem os de la cam isa (13).
La figura 7, corresponde a una vista en detalle e isométrica de los e lem entos que 
com ponen el soporte m ecánico (1), en el cual se detalla, el bastidor del 
potencióm etro (110), cam isa del bastidor (111), vástago del potencióm etro (112), 
30 soporte de cojinete del potencióm etro (113), par del potencióm etro (114).
La figura 8, corresponde a una vista en d e se n sá m b le le  isométrica de los 
elem entos que com ponen el soporte m ecánico (1), en e! cual se detalla, e l bastidor 
del potencióm etro (110), cam isa del bastidor (111), vástago del potencióm etro 
35 (112), soporte de cojinete del potencióm etro (113), par del potencióm etro (114).
10
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La Figura 9. corresponde a una vista en detalle en desensam ble de algunas 
piezas que com ponen el soporte m ecánico (1), en el cual se detalla el soporte de 
cojinete del potencióm etro (113), vástago del potencióm etro (112) y el bastidor del 
potencióm etro (110).
La figura 10. corresponde a una vista isométrica en ensam ble del soporte 
m ecánico (1), servom otor (115), soporte de cojinete del servom otor (116), vástago 
del servom otor (117), rodam iento (118) del soporte de cojinete del servom otor, par 
del servom otor (119).
La figura 11, corresponde a una vista isométrica en desensam ble del soporte 
m ecánico (1), servom otor (115), soporte de cojinete del servom otor (116), vástago 
del servom otor (117), rodam iento (118) del soporte de cojinete del servom otor , 
par del servom otor (119), torn illos de sujeción (120).
La figura 12, corresponde a una vista superior y en corte del soporte m ecánico (1), 
en el cual se detalla el soporte general (121), pasador (122), soporte 
potencióm etro lineal (123), barra de e jercitam iento (126), resistencia (125) que se 
encuentra ubicada en la parte interior de la barra de e jercitam iento (126).
La figura 13, corresponde a la vista en detalle del soporte m ecánico (1), en el cual 
se detalla el soporte del par del potencióm etro (124), el pasador (122) y el soporte 
potencióm etro lineal (123).
25 La figura 14, corresponde a la vista en detalle del soporte m 'écánico (1), en el cual 
se detallan los tres soportes del par del potencióm etro (124), el soporte general 
(121), el pasador (122) y el soporte potencióm etro lineal (123) m ostrados en la 
figura 13.
30 La figura 15, corresponde a la vista en detalle del soporte mecánico (1), en el cual 
se m uestra la disposición de los cinco soportes del par del potencióm etro (124), y 
el soporte general (121).
La figura 16, corresponde a la vista en detalle del soporte m ecánico (1), en el cual 
35 se detalla la ubicación de los rodam ientos (118).
20
Figura 17, corresponde a una vista de la parte interior del m ódulo de control y 
visualización (2), el cual está com puesto por un m icrocontro lador (22), dos 
m em orias eeprom  (21), am plificadores (23), conector v isualizador (24), dos 
conectores (25) y un conector de alim entación de energía alterna (29).
5
La figura 18, corresponde al m ódulo de control y visualización (2), en una vista 
frontal en la cual se detalla una pantalla táctil (26), y la carcasa (28).
La Figura 19, corresponde al m ódulo de control y visualización (2), en la cual se 
10 detalla la pantalla táctil (26), entrada de conectores (27).
La figura 20, corresponde a la descripción del m ovim iento del d ispositivo m ientras 
el paciente está realizando la terapia, en la figura 20a se puede observar el 
d ispositivo en su estado inicial, a continuación en la figura 20ta, se ilustra el 
15 desp lazam iento horizontal del m ecanism o el cual es denom inado D, en la figura
20c se ilustra otra posible posición del d ispositivo relacionado a la posición 
horizontal. En la figura 20d, se ilustra el d ispositivo una vez determ inada la 
posición horizontal, el paciente le indicará al d ispositivo que está de acuerdo con 
dicha posición horizontal m ediante la pantalla táctil, gracias a este desplazam iento 
20 el d ispositivo perm ite adaptarse a las d iferentes antropom etrías de la mano. En la
figura 20e, se ilustra el d ispositivo en una posición intermedia, en el estado en el 
cual el paciente está realizando la ejercitación, en este m om ento los elementos, 
vástago (11), tapa (12), y soportes del pistón (15), ejercen la oposición al 
m ovim iento, lo cual implica que el paciente debe realizar m ayor esfuerzo en la 
25 ejecución del m ovim iento, en la figura 20f, se ilustra la curva que describe el 
d ispositivo con la configuración horizontal defin ida en la figura 20d.
La figura 21, se ilustra la cinem ática del m ecanismo, el cual corresponde a un 
m ecanism o de cuatros barra, en la figura 21a, figura 21b, figura 21c, se describen 
30 diferentes posiciones del m ecanismo, en donde se hace la gráfica de la trayectoria
de cada uno de los eslabones en diferentes ángulos.
DESCRIPCIO N DETALLADA
El objeto de la presente invención es proporcionar un sistem a o dispositivo 
m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo posterior, cuyo objetivo es el 
5 forta lecim iento de los m úsculos asociados al túnel del carpo posterior m ediante 
e jercicio d inám ico program ado y controlado,, el cual consta básicam ente de:
• Un soporte m ecánico (1), com puesto por: dos vástagos (11), dos tapas 
(12), dos tapas (14), ocho soportes del pistón (15), dos soportes de cojinete 
(17), dos par_-soporte (18), dos cam isas (13), 16 tuercas (16), , , dos
10 em paques (19), un bastidores del potencióm etro (110), dos cam isas de
bastidor (111), dos vástagos del potencióm etro (112), dos soportes de 
cojinete del potencióm etro (113), dos par del potencióm etro (114), dos
servom otores (115), dos soporte de cojinete del servom otor (116), dos
vástagos del servom otor (117), dos rodam ientos del soporte de cojinete del 
15 servom otor (118), dos par del servom otor (119), d iecisé is tornillos de
sujeción (120), un soporte general (121), un pasador (122), un soporte 
potencióm etro lineal (123), una barra de e jercitam iento (126), una 
resistencia (125), cinco soportes del par del potencióm etro (124),
•  Un m ódulo de control y visualización (2), com puesto por un
20 m icrocontro lador (22), dos m em orias eeprom  (21), dos am plificadores (23),
un conector v isualizador (24), dos conectores (25), un conector de 
alim entación de energía de corriente alterna (29), una pantalla táctil (26), 
una carcasa (28),una entrada de conectores (27), en donde al interior de la 
barra de e jercitam iento (126) se encuentra internam ente la resistencia 
25 (125), la cual proveerá de calor a la barra (126).
• La tem peratura de la resistencia (126) es controlada por el m icroprocesador
(22), este envía la correspondiente señal al am plificador (23), el cual envía 
la señal a la resistencia (125), esta información es visualizada así m ism o en 
la pantalla táctil (26).
30 •  La barra de e jercitam iento (126), es a justada por el paciente a lo largo,
m ediante el desp lazam iento en los dos vástagos de los servom otores (117), 
los bastidores del potencióm etro (110), las cam isas del bastidor (111), los 
dos vástagos del potencióm etro (112), una vez determ inada adecuada para 
el paciente este debe indicar dicha acción m ediante la pantalla táctil (26). 
35 La posición será enviada al m icroprocesador (22), m ediante la m edición
efectuada por el potencióm etro que se encuentra ubicado in ternam ente en
10
et vástago de potencióm etro (112), este será el valor de referencia para el 
sistem a de control de posición que será realizado por el sistem a mecánico 
( 1).
•  M ediante el conjunto de elem entos del sistem a m ecánico (1) con los
5 elem entos vástagos (11), tapa (12); cam isa (13), tapa (14), pistón (15),
tuercas (16), cojinete (17), pares de soporte (18) y em paques (19), se logra 
una correcta trayectoria en eJ m ovim iento que debe e jecutar el paciente, 
para la estim ulación adecuada del túnel del carpo. El sistem a m ecánico-es 
controlado electrónicam ente por el m ódulo de control y visualización (2), 
10 m ediante el m icroprocesador (22), que, envía la señal de control al vástago
(11), lo cual produce una oposición al m ovim iento efectuado por el paciente, 
esto se refleja en que el paciente debe efectuar una fuerza controlada para 
ejecutar el movim iento,
• M ediante la pantalla táctil (26), es posible configurarle al sistem a ciclos de
15 ejercitam iento, considerándose tiem pos de activación y tiem pos de
descanso, y cantidad de fuerza que el paciente ejecutara. Esto se realiza 
m ediante el uso de los elem entos del m ódulo de control y visualización (2), 
el sistem a perm ite a lm acenar las terapias e jecutadas, esta es a lm acenada 
en las dos m em orias eeprom  (21), que existen dentro del d ispositivo 
20 m ódulo de control y visualización (2).
Las aplicaciones y usos del d ispositivo de la invención pueden ser varias, dado 
que se está p lanteando un nuevo m ecanism o que sirve para a justar y refle jar a 
partir de trayectorias naturales de la mano, su reflejo en trayectorias lineales u otro 
25 tipo de trayectorias, por ejemplo, para te le-operar dispositivos, un robot
m anipulador de industria, equipos donde sea peligroso el contacto directo del
operario, zonas peligrosas, radioactivas, quirúrgicas y nanc-quirúrgicas, entre
otras aplicaciones.
M ejor m anera de llevar a cabo la Invención
30 El d ispositivo de la invención perm ite el forta lecim iento de los m úsculos asociados
al túnel del carpo posterior m ediante ejercicio d inám ico program ado y controlado 
dado que al asir la barra (118) con la palma de la m ano hacia arriba, el d ispositivo 
se adapta a la antropom etría de la m ano del paciente perm itiendo que se lleve a
I d
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cabo el m ovim iento de form a restringida y dirigida específicam ente a la zona del 
túnel del carpo.
El d ispositivo de la invención puede ser utilizado para una sola m ano o se puede 
hacer una conexión de, dos o más dispositivos m ecánicos 1 a un solo d ispositivo 
e lectrónico {2} en aras de ejercitar una o am bas manos, respectivam ente dado 
que el d ispositivo se ajusta a la form a de la m ano y hace una oposición o fuerza 
activa, sostenida y contraria sobre la m ano gracias a su control e lectrónico que 
perm ite realizar y a justar ciclos de estim ulación contro lando el tiem po, la 
tem peratura, la fuerza y el desplazam iento.
10 En cuanto a la tem peratura el d ispositivo regula la tem peratura m ediante un 
contro l en lazo cerrado en aras de evitar quem aduras en pacientes con problem as 
de sensibilidad o si tienen alteraciones sensitivas.
El d ispositivo de la invención permite ajustarse a la evolución del paciente 
conform e a la flexibilidad y tonicidad que vaya adquiriendo el paciente a medida 
15 que avanza la terapia.
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REIVINDICACIO NES
1. Un sistem a o dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo
5 posterior, caracterizado porque comprende:
- un soporte m ecánico (1), com puesto por dos vástagos (11), dos tapas
(12), dos tapas (14), ocho soportes dei pistón (15), dos soportes de 
cojinete (17), dos par de soporte (18), dos cam isas (13), 16 tuercas 
(16), dos em paques (19), dos bastidores del potencióm etro (110), dos
10 cam isas de bastidor (111), dos vástagos del potencióm etro (112), dos
soportes de cojinete del potencióm etro (113), dos par del potencióm etro 
(114), dos servom otores (115), dos soporte de cojinete del servom otor 
(116), dos vástagos del servom otor (117), dos rodam ientos del soporte 
de cojinete del servom otor (118), dos par del servom otor (119),
15 diecisé is torn illos de sujeción (120), un soporte general (121), un
pasador (122), un soporte potencióm etro lineal (123), una barra de 
ejercitam iento (126), una resistencia (125), cinco soportes del par del 
potencióm etro (124),
- Un m ódulo de control y visualización (2), com puesto por un
20 m icrocontro lador (22), dos m em orias eeprom  (21), dos am plificadores
(23), un conector v isualizador (24), dos conectores (25), una pantalla 
táctil (26), una carcasa (28), una entrada de conectores (27), en dónde 
al in terior de la barra de e jercitam iento (126) se encuentra internamente 
la resistencia (125), la cual proveerá de calor a la barra (126).
25
2. El s istem a o dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo 
posterior de acuerdo con la reivindicación 1, caracterizado porque el 
m icroprocesador (22) controla la tem peratura de la resistencia (126) 
m ediante el envío de la correspondiente señal al am plificador (23), el cual
30 envía la señal a la resistencia (125) y cuya inform ación se visualiza en la
pantalla táctil (26).
3. El sistem a o dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo 
posterior de acuerdo con la reivindicación 1 ó 2, caracterizada porque la 
barra de e jercitam iento (126) se ajusta a lo largo m ediante el
35 desp lazam iento en los dos vástagos de los servom otores (117), los
13
bastidores dei potencióm etro (110), las cam isas del bastidor (111), los dos 
vástagos del potencióm etro (112), en donde la posición final se indica en la 
pantalla táctil (26) y en donde, la posición finada es enviada al 
m icroprocesador (22), m ediante la m edición efectuada por el potencióm etro 
5 que se encuentra ubicado internam ente en el vástago de potencióm etro
(112) siendo el valor de referencia para el sistem a de control de posición 
que será realizado por el sistema m ecánico (1).
4. El sistem a o dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del carpo 
posterior de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores
10 caracterizado porque los ciclos de ejercitam iento, tiem pos de activación,
tiem pos de descanso y cantidad de fuerza son configurados m ediante la 
pantalla táctil (26) en donde, el sistem a alm acena las terapias e jecutadas 
en las dos m em orias eeprom  (21).
5. El uso del sistem a o dispositivo m ecatrónico de estim ulación del túnel del
15 carpo posterior de acuerdo con ¡as reivindicaciones anteriores para 'tele-
operar dispositivos, robots m anipulador de industria, equipos donde sea 
peligroso el contacto d irecto del operario, zonas peligrosas, radioactivas, 
quirúrg icas y nano-quirúrgicas.
20
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SISTEM A M ECATRO NICO  DE ESTIM ULACIO N DEL TU NEL DEL CARPO
POSTERIOR
5 RESUM EN
La presente invención hace referencia a un sistem a m ecatrónico de estim ulación 
del túnel del carpo posterior. Consiste en un soporte m ecánico y en un m ódulo de 
contro l y visualización. M ediante el conjunto de estos elem entos es posible 
conseguir un control de fuerza y un control de tem peratura, en la ejecución de un 
10 m ovim iento para la estim ulación del túnel del carpo. De igual form a, es posible 
program ar ciclos de descanso y ciclos de estim ulación, perm itiendo llevar a cabo 
la terapia fís ica para el m ejoram iento de los problem as relacionados con el túnel 
del carpo. La terapia que se propone, es el forta lecim iento de los m úsculos 
asociados al túnel del carpo posterior m ediante ejercicio d inám ico program ado y 
15 contro lado en cuanto al m ovim iento, la Intensidad de la fuerza y la tem peratura. Al 
poder contro lar estas variables el paciente ejecuta los m ovim ientos de forma 
adecuada, al m ism o tiem po que se proporciona ca lor a la zona afectada, 
contribuyendo a la m ejoría de la neuropatía periférica.
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LISTA DE CHEQUEO 
ADMISIÓN A TRÁMITE -  NUEVAS CREACIONES
PATENTE DE INVENCIÓN Q MODELO DE UTIUDAD Art 33 Dedsión 486/00
indicación que se solicila una patente.
Datos de identificación del solicitante o de la persona que presenta la solidtud 
Descripción de la invención 
Dibujos de ser estos pertinentes
Comprobante de pago de las tasas establecidas (De ser el caso formato de descuento) 
Completa F I Incompleta ( |
PATENTE DE INVENCIÓN PCT CU MODELO DE UTIUDAD PCT CU Art.33 Dedslín 486(00, Circular Única
□
□
□□
Indicación que se solicita una PCT
Copia de la solicitud en espafioi. tal como fue presentada inidalmente (capitulo descriptivo, 
reMndicatorio, resumen)
Dibujos de ser estos pertinentes
Comprobante de pago de las tasas estabieddas (de ser el caso fbimato de descuento) 
Completa | | Incompleta | [_____ ________
DISEÑO INDUSTRIAL | | (ArL 119 Decisión 486/00)
□
□
Indicación que se solicita Diseño Industrial
Datos de identificación del solidtante o de la persona que presenta la solicitud 
Representación gráfica y fotográfica del Diseño industrial o muestra del material que incorpora el 
diseño
Comprobante de pago de fas lasas estabieddas
Completa f |   incompleta | |
ESQUEMA DE TRAZADO Q (Art 92 Decisión 486/00)
indicadón que se solídta un esquema de trazado
Datos de identiftcadón del solJdtante o de la persona que presenta la solidtud
Representadón gráfica de un esquema de trazado
Comproijante de pago de las tasas estabieddas
Completa [ ~ j Incompleta | |
